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はじめに
人とロボットシステムが共生するためには，人からの指示にロボットが応
答するという一時的で明示的なコミュニケーションだけなく，共に空間内で活
動しながらお互いの振る舞いを解釈することによって互いの情報を共有でき
るような，持続的に発展する暗黙的なコミュニケーションがデザインされる必
要があると考える．
本研究課題では，知能化された空間（iSpace）による高齢者の見守りを行
い，その観測状態を介護者へ提示するという継続的に行われるコミュニケー
ションに着目し，人とロボットのコミュニケーションについて考える．
Intelligent Space (iSpace) concept見守り支援システムに求められる人とロボットのコミュニケーション
iSpaceによる観測結果を人へ伝達する際，「空間的な情報を提示できるこ
と」，「提示される情報への関心が下がりにくく効率的な情報伝達ができるこ
と」が望まれる．そのため，本研究課題では移動機能を有するコミュニケー
ションロボットをiSpaceからの情報伝達を行うための物理的なエージェントと
位置づける．
見守り支援システムにおけるコミュニケーションロボットに求められるのは，
• 情報伝達－観測される状態を人へ伝達することができること
• 自律性－人の活動の妨げとなることなく，自律的に振舞うこと
• 共生する－愛着を感じられ，かつその振る舞いを直感的に解釈できること
上記3点を満足するようなロボットのコミュニケーションモデルとして，本研究
課題では動物行動学における犬の振る舞いに着目する．
動物行動学に基づくロボットのコミュニケーションモデル
Physical agent in iSpace
人と犬は2万年前から共生関係を築いており，動物行動学者はその理
由を以下のように指摘している．
• 人は犬の振舞いを特別な訓練をすることなく解釈することができる
• その結果，人は人以外の種である犬と社会的関係を築くことができる
以上より犬の振る舞いは，本課題におけるロボットの振舞いに求められ
る要件を満たすと考えられる．特に，振舞いを「人が解釈できる」という点
が重要である．そこで，本研究では動物行動学において得られている犬
の振舞いをロボットに実装できるようモデリングを行った．具体的には以
下の2つの知見を参照した．限定された環境・状況における犬の振舞い
を観察することによりkey behaviorsと呼ばれる重要な行動が抽出される．
• 愛着行動（human-attachment behavior）… stranger situation test
• 誘導行動（leading behavior） … hidden food test
動物行動学においては犬の振舞いとその振舞いが見られた状況を言
語で記述されている．これを計算機上で表現するため，まず犬の行動要
因パラメータとして3つの内部パラメータ（explore探索欲求，miss寂しさ，
anxiety不安）を想定した．iSpaceによる観測結果に基づき3つのパラメー
タレベルを更新し，パラメータのレベルに応じてロボットは行動を選択す
る．
Ethologically inspired robot behavior model 
Initial state: CareAssistant is in the room. Elderly is not here.
(E1-1): CareAssistant leaves the room. Elderly is also not here.
(E1-2): CareAssistant is not in the room. Elderly comes into REGION 1.
(E1-3): CareAssistant is not in the room. Elderly moves out REGION 1.
(E1-4): CareAssistant comes into the room. Elderly is in REGION 3. Changes of each parameter according to the events
